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ABSTRAK 
 
Seiring dengan kemajuan teknologi sekarang ini banyak peralatan elektronik yang sudah dikontrol 
secara otomatis. Penggunaan sistem Instrumentasi yang dikontrol secara digital ini banyak juga digunakan 
baik untuk keperluan industri maupun komersial. Dalam penggunaan dan pemanfaatan sistem Instrumentasi 
ini pekerjaan manusia akan terselesaikan dengan waktu yang cepat, tepat dan akurat. Oleh karena itu 
manusia diharapkan mampu mengembangkan dan menggali sumber-sumber ilmu yang dapat meningkatkan 
kinerja perangkat Instrumentasi yang bisa membantu pekerjaan manusia itu sendiri.  
Tujuan perancangan dan pembuatan alat pengukur Indeks Massa tubuh  ini adalah untuk 
mempermudah pekerjaan dalam bidang perhitungan serta mengetahui nilai ideal di suatu Rumah Sakit, 
Puskesmas, Kantor Kepolisian dan tempat lainnya yang di kendalikan oleh program Visual Basic (VB). Oleh 
karena itu sebagai mahasiswa di harapkan dapat merancang sesuatu alat yang dapat bekerja secara sistematis. 
 
Kata Kunci : IMT, VB, Mikrokontroller, ATMega8535, PC 
 
ABSTRACT 
 
 Along with technological progress this time many controlled electronic equipments automatically. 
usage of Instrumentation System controlled digitally quite a few used good to commercial and also industrial 
need. In usage and this Instrumentation system exploiting work human being will be finished with the time 
which quickly, precisely and accurate. Therefore human being expected can develop and dig the source of 
science able to improve the performance of Instrumentation peripheral which can assist the work of human 
being itself 
Target of scheme and making body mass index is to water down the work in the field of calculation 
and also know the ideal value in Hospital, Puskesmas, Police Office and its other place which is controling 
by Visual program of basic (VB). Therefore as student expecting can design something appliance able to 
work systematically. 
 
Keywords :BMI,VB,Microcontroller,ATMega8535,PC  
 
I. Pendahuluan
Adanya perkembangan dan kemajuan 
teknologi yang demikian pesat saat ini, maka 
telah banyak diciptakannya alat bantu untuk 
mempermudah dan mempercepat pekerjaan 
mmanusia. Alat bantu ini menggunakan system 
instrumentasi yang banyak di gunakan di 
berbagai kantor, industri khususnya di Rumah 
Sakit, Puskesmas, Kantor Kepolisian dan tempat 
lainnya.  
Di berbagai tempat kita jumpai alat berat dan 
tinggi badan masih analog dan hasilnya tidak 
akurat karena masih menggunakan system 
perhitungan/ pengukuran analog. Hal ini tentunya 
tidak di inginkan dan akan menimbulkan nilai 
yang berbeda beda setiap melakukan 
pemeriksaan/ pengukuran di berbagai tempat. 
masalah ini dapat di atasi dengan membuat alat 
sistem digital sehingga 
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dengan demikian pada saat pemeriksaan tidak 
perlu menunggu lama- lama cukup berdiri di 
sekitar alat kemudian tekan tombol ready maka 
alat akan bekerja dengan sendirinya dan nilainya 
langsung tertampil di form kolom yang ada di 
PC. 
 
II. DASAR  TEORI 
Pada penulisan ini, akan dibahas teori yang 
berhubungan langsung dengan instrumentasi 
dalam perancangan ”Pengembangan Rancang 
Alat Pengukur Indeks Massa Tubuh Berbasis 
Atmega8535 Dan Databasenya Berbasis Pc” 
yang meliputi perangkat keras dan perangkat 
lunak, antara lain yaitu teori Mikrokontroller 
AVR ATmega8535, sensor load cell,  sensor 
ultrasonik, komunikasi serial, bahasa program 
yang digunakan. 
 
2.1 . Teori Indeks Massa Tubuh 
 
Indeks massa tubuh (IMT) adalah nilai yang 
diambil dari perhitungan antara berat badan (BB) 
dan tinggi badan (TB) seseorang. IMT dipercayai 
dapat menjadi indikator atau mengambarkan 
kadar adipositas dalam tubuh seseorang[3] 
Untuk mengetahui nilai IMT ini, dapat 
dihitung dengan rumus berikut: 
               Berat badan (Kg)  
IMT = -------------------------  ....(1.1) 
             [Tinggi badan (m)]2 
 
batas ambang IMT untuk Indonesia adalah 
sebagai berikut: 
 
Tabel 2.1: Kategori Indeks Massa Tubuh (IMT) 
 
Status Gizi IMT 
Kurus Berat < 17 
Kurus Ringan 17,0 – 18,4 
Normal 18,5 – 25,0 
Gemuk Ringan 25,1 – 27,0 
Gemuk Berat > 27 
 
 
2.2. Mikrokontroller Atmega 8535 
Atmega 8535 merupakan tipe 
AVR yang telah dilengkapi dengan 8 
saluran adc internal dan memiliki fidelitas 
10 bit .Dalam mode operasinya ADC 
Atmega 8535,dapat dikonfigurasi baik itu 
singled ended input maupun diferential 
Input,selain itu ADC At mega 8535 
memiliki konfigurasi pewaktuan, tegangan 
referensi, mode operasi, dan kemampuan 
filter derau yang amat fleksibel, sehingga 
dengan mudah disesuaikan dengan 
kebutuhan ADC itu sendiri. [1] 
Mikrokontroler ATMega8535 
mempunyai jumlah pin sebanyak 40 buah, 
dimana 32 pin digunakan untuk keperluan 
port I/O yang dapat menjadi pin input/output 
sesuai konfigurasi. Pada 32 pin tersebut 
terbagi atas 4 bagian (port), yang masing-
masingnya terdiri atas 8 pin. Pin-pin lainnya 
digunakan untuk keperluan rangkaian 
osilator, supply tegangan, reset, serta 
tegangan referensi untuk ADC.[6] 
 
2.3    Sensor Ultrasonik 
 
Sensor ultrasonic adalah sensor 
yang bekerja berdasarkan prinsip pantulan 
gelombang dimana sensor menghasilkan 
gelombang pantulan ke benda yang 
kemudian menangkapnya kembali dengan 
perbedaan waktu sebagai dasar 
perhitungannya.. Perbedaan waktu antara 
gelombang pantulan yang di kembalikan 
dan yang diterima kembali adalah 
berbanding lurus dengan jarak atau tinggi 
objek yang memantulkannya 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 2.1: Sensor Ultrasonik 
 
cara kerja sensor ultrasonic dengan 
cara memantulkan gelombang ke sebuah 
objek kemudian data yang di pantulkan 
menentukan jarak dari sensor ke objek. 
 
 
Page | 3  
 
2.4. Sensor Load Cell 
 
sensor tekanan ini adalah 
mengubah tegangan mekanis menjadi 
sinyal listrik. Ukuran ketegangan 
didasarkan pada prinsip bahwa tahanan 
pengantar berubah dengan panjang dan 
luas penampang. Daya yang diberikan 
pada kawat menyebabkan kawat bengkok 
sehingga menyebabkan ukuran kawat 
berubah dan mengubah tahanannya 
                       
 
Gambar 2.2. Aplikasi Umum pada 
pengukuran tekanan 
 
Adapun prinsip pengukuran yang  
dilakukan oleh Load Cell  menggunakan  
prinsip tekanan yang memanfaatkan Strain  
Gage sebagai pengindera (sensor). Strain 
Gage adalah sebuah transducer pasif yang  
merubah  suatu  pergeseran  mekanis  
menjadi perubahan tahanan, karena adanya 
tekanan dari beban yang ditimbang, akan 
menyebabkan tahanan dari foil kawat 
(timah atau perak yang berukuran tipis) 
berubah terhadap panjang jika bahan pada  
mana gage disatukan mengalami tarikan 
atau tekanan. Perubahan tahanannya  
sebanding  dengan  perubahan regangan. 
Perubahan ini kemudian  diukur dengan  
jembatan Wheatstone dan tegangan 
keluaran dijadikan referensi beban yang 
diterima load cell 
                      
2.5.  Komunikasi serial pada Atmega 
8535 
Komunikasi data serial ialah 
komunikasi dilakukan per bit dengan 
mengirimkan dan menerima data 8 bit 
secara satu per satu, sedangkan 
komunikasi data parallel dilakukan dengan 
mengirimkan dan menerima data 8 bit 
secara bersamaan atau sekaligus. Dikenal 
2 cara komunikasi data secara serial, yaitu 
komunikasi data serial sinkron dan 
komunikasi data serial asinkron. Pada 
komunikasi data serial asinkron, clock 
dikirimkan bersama-sama dengan data 
serial tetapi clock tersebut dibangkitkan 
sendiri-sendiri baik pada sisi pengirim 
maupun sisi penerima.[6] Sedangkan 
komunikasi data serial asinkron tidak 
diperlukan clock karena data dikirimkan 
dengan kecepatan tertentu. Baik pada 
pengirim maupun penerima.[8} 
Peralatan komunikasi Serial pada 
ATmega8535 sudah terintegrasi pada 
system Chip. Dan masing-masing 
registernya baik data maupun kontrol 
dihubungkan dengan register Input-Output 
atau Port, sebagaimana peralatan lainnya. 
Sehingga User (kita) cukup hanya 
mengakses register-register yang 
berhubungan denga Serial[8] inilah yang 
digunakan untuk mempengaruhi atau 
memanipulasi peralatan tersebut. Pada 
prisipnya register-register peralatan ini 
hanya 5 buah. UDR, UCSRA, UCSRB, 
UCSRC, dan UBRR.[1] 
 
 2.6 Hyperterminal 
    
      HyperTerminal biasa digunakan untuk 
komunikasi data melalui serial com port 
atau TCP/IP winsock. Perangkat ini dapat 
bervariasi dan meliputi opsi sebagai 
peralatan komunikasi radio, robot, dan 
alat-alat yang digunakan untuk 
pengukuran ilmiah dan usaha serupa. 
Koneksi yang disediakan oleh 
HyperTerminal memudahkan untuk 
mengambil data dari sumber-sumber ini, 
serta dapat mengeksekusi perintah ke 
perangkat dari sistem komputer utama.[9] 
Ketika memeriksa status dari 
pengoperasian perangkat seperti modem 
eksterior, HyperTerminal dapat digunakan 
untuk memverifikasi bahwa koneksi yang 
selaras dengan benar dan bahwa perintah 
untuk mengaktifkan dialer pada modem 
berfungsi dengan baik. biasanya 
HyperTerminal seolah-olah mengirim 
perintah ke modem dan perangkat yang 
bekerja melalui semua langkah untuk 
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mendirikan konektivitas dengan jaringan. 
Mengakses. HyperTerminal dapat 
dilakukan dengan mudah dengan cara 
menggunakan menu Start dari setiap 
sistem berbasis Windows.[9] 
 
III    Metode Penelitian 
3.1 Perancangan Blok Diagram Sistim 
secara keseluruhan ini dilakukan dengan 
menggabungkan semua peralatan ke dalam 
sebuah sistem yang terintegrasi. Tujuannya 
untuk mengetahui bahwa rangkaian yang 
dirancang sesuai dengan yang 
diharapkan.lalu diberi arus melalui 
rangkaian power supplai.keluaran dari 
power supplai berupa tegangan sebesar 5 
volt,diteruskan ke rangkaian sistem 
minimum  dan rangkaian sensor. 
   Model perancangan aplikasi dan simulasi 
yang dilaksanakan berupa disain  
perancangan yang bersifat penggabungan 
diantara modul modul blok piranti 
penyusun, 
      
 
     
   
 
 
 
 
 
 
Gambar 3.1. Diagram Blok Sistem 
   
Dari blok diagram pada Gambar 
3.1 menunjukkan sketsa perangkat keras 
pendukung sistem. Pada plant alat ukur 
terdiri dari dua buah sensor yaitu untuk 
alat ukur tinggi menggunakan Sensor 
Ultrasonik dan untuk mengukur berat 
badan menggunakan sensor Load Cell 
Setelah data dikonversikan oleh 
mirokontroller ATmega8535 maka 
mikrokontroller melakukan rutin untuk 
mengirimkan data serial ke komputer.  
sebagai display. Data yang telah diterima 
oleh mikrokontroller kemudian dikirimkan 
ke komputer menggunakan mode USART 
melalui max 232, kemudian akan 
menampilkan data yang diterima ke PC 
secara serial juga. Agar komputer dapat 
menampilkan data maka dibuatlah 
program antarmuka menggunakanVisuak 
Basic, Program ini dapat membaca, 
menghitung dan menyimpan hasil dari 
perhitungan nilai IMT ke database.
3.2. Perancangan Elektronis 
 
3.2.1.  Rangkaian minimum ATmega 
8535 
  
 
Gambar 3.2 Rangkaian sistem minimum 
mikrokontroler ATMEGA 8535 
 
     Pada Gambar 3.2 menunjukkan 
rangkaian minimal yang diperlukan agar 
mikrokontroler mampu bekerja. Sistem 
tersebut terdiri dari x-tal Q1 senilai 
SENSOR 
ULTRASONIK
SENSOR LOAD 
CELL
A
T
M
E
G
A 
8
5
3
5
MAX 232
Converter 
DB9 to 
USB
PC
Op-amp
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11,0593MHz, 2 buah kapasitor senilai 
22pF. Komponen ini berfungsi sebagai 
osilator untuk mikrokontroler. yang 
diperlukan agar mikrokontroler mampu 
bekerja. Sistem tersebut terdiri dari x-tal 
Q1 senilai 11,0593MHz, 2 buah kapasitor 
senilai 22pF. Komponen ini berfungsi 
sebagai osilator untuk mikrokontroler. 
Nilai x-tal 11,0593MHz diatur dengan 
pertimbangan untuk menghasilkan nilai 
baud rate tanpa error saat berkomunikasi 
dengan modul wireless 433,3MHz ke sisi 
penerima. Nilai Baudrate yang akan 
digunakan adalah 9600bps. Sistem reset 
otomatis menggunakan kapasitor 
10uF/16V dan sebuah resistor senilai 
10KΩ. Dengan pemasangan kapasitor dan 
resitor ini, pada saat power supply 
dinyalakan maka mikrokontroler akan 
reset secara otomatis, kemudian bekerja 
secara normal. Hal ini disebabkan oleh 
proses pengisian dan pengosongan pada 
komponen kapasitor. Pada kaki-kaki PB5, 
PB6 dan PB7 serta RST (Reset) 
dihubungkan ke PC untuk jalur 
pemrograman secara langsung. Atau biasa 
disebut ISP(In system programming) 
           
3.2.3.  Rangkaian Sensor Ultrasonic 
           Didalam sensor ultrasonic ada 2 
rangkaian yang saling berhubungan yaitu 
Transmitter sebagai pengirim data dari 
objek ke benda dan Receiver sebagai 
penerima data dari benda ke objek  
pulsa di bawah ini adalah keluaran 
gelombang ultrasonic : 
 
Gambar 3.3. Keluaran Pulsa Ultrasonic 
 
Proses pengukuran jarak dipicu 
dengan mengirimkan pulsa negatif  (logika 
0 / 0 V) selama 20 µs. Setelah  perintah 
diterima dan dikenali, modul ultrasonic 
akan mulai mengukur jarak dengan 
menggunakan ultrasonic ranger. Selama 
modul sedang dalam proses mengukur 
jarak Proses pengukuran jarak akan 
berlangsung antara 100 µs – 25 ms 
tergantung pada berapa jarak obyek dan 
pengukuran apa saja yang dilakukan. 
Proses pengukuran tersebut memberi 
waktu untuk mengganti pin mikrokontroler 
yang dihubungkan ke pin  SIG menjadi 
input dan menyiapkan mikrokontroler 
untuk menghitung lebar pulsa.  
Setelah proses pengukuran selesai, modul 
ultrasonik akan mengirimkan data hasil 
pengukuran berupa pulsa negatif yang 
lebarnya proporsional terhadap jarak 
obyek yang diukur/dideteksi. 
 
3.2 Rangkaian Sensor Load Cell 
Di dalam alat load cell ini bisa kita lihat 
rangkaiannya yang terdiri dari jembatan 
wheatstone dan di lengkapi dengan 
penguat. 
 
 
Gambar 3.4.  Rangkaian Penempatan 
Strain gage 
 
Untuk mendapatkan nilai R_Gain. maka 
menggunakan rumus sebagai berikut : 
𝑅𝐺 =
49,4 𝐾Ω   
𝐺−1
......................................(3.5)    
Keterangan :    
RG=nilai Resistansi pada ic ad620(Ω) 
G = nilai penguatan 
Dimana G adalah :  
𝐺 =
49,4 𝐾Ω   
𝑅𝐺
1......................................(3.6) 
 
 
3.3 Rangkaian RS 232 
Komunikasi serial merupakan hal 
yang penting dalam sistem embedded, 
karena dengan komunikasi serial kita dapat 
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dengan mudah menghubungkan 
mikrokontroler dengan devais lainnya.  
Port serial pada mikrokontroller 
terdiri atas dua pin yaitu RXD dan TXD, 
RXD berfungsi untuk menerima data dari 
komputer/perangkat lainnya, TXD 
berfungsi untuk mengirim data ke 
komputer/perangkat lainnya. 
 
 
Gambar 3.5. MAX232 dalam rangkaian 
 
Standar komunikasi serial untuk 
komputer ialah RS-232, RS-232 
mempunyai standar tegangan yang berbeda 
dengan serial port mikrokontroler, 
sehingga agar sesuai dengan RS-232 maka 
di butuhkan suatu rangkaian level 
converter, IC yang digunakan bermacam-
macam, tetapi yang paling mudah dan 
sering digunakan ialah IC 
MAX232/HIN232. 
 
3.3 Perancangan Perangkat Lunak 
(Software)  
Program utama mengatur keseluruhan 
jalannya program yang meliputi sub rutin-
sub rutin. Sub rutin akan melaksanakan 
fungsi-fungsi tertentu yang dibutuhkan 
untuk sistem pengendalian. Adapun 
diagram alir dari program utama 
ditunjukkan  pada gambar 3.6 
 
  
 
 
 
 
Baca 
ADC Berat
  
 
  
Simpan nilai hasil pengukuran ke 
variabel ‘berat’
 
Simpan nilai hasil pengukuran ke 
variabel ‘tinggi’ 
Isi buffer dengan nilai  variabel berat
 
 
Isi buffer dengan nilai 
variabel tinggi
Start 
Isi nilai awal port
Inisialisasi serial port
 
 
Baca Sensor Tinggi
Stop 
Kirim nilai buffer ke port serial 
Kirim nilai buffer ke port serial
 
Gambar 3.6. flowchart sistem 
. 
IV. HASIL DAN PEMBAHASAN 
Pengujian perangkat keras meliputi 
beberapa komponen yang digunakan 
dalam perancangan alat 
4.1 Pengujian  dan Analisa Rangkaian 
Sensor Ultrasonic 
 
            untuk menganalisa rangkaian 
ultrasonic dapat di lihat pada pembahasan 
di bawah ini. 
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Tabel 4.1. Data Jarak deteksi halangan 
 
 Jarak 
(cm) 
 
5 8 10 12 14 16 
1 4,99 8,00 10,0 11,87 13,95 15,95 
2 5,00 8,10 9,99 11,98 13,97 15,95 
3 5,00 8,00 9,98 11,98 13,97 15,94 
4 5,1 8,00 9,98 11,97 13,97 15,95 
5 5,00 8,00 9,98 11,97 13,97 15,95 
Rata-
rata 
5,01 8,02 9,98 11,95 13,9 15,94 
 
Hasil pengujian dapat 
membuktikan bahwa sensor ultrasonik 
bekerja berdasarkan kemampuan 
penghalang memantulkan kembali 
gelombang ultrasonik yang dikirim oleh 
sensor ultrasonik,  
Pulsa selebar 10 µs menyatakan jarak 1 
mm.  
           Dapat di simpulkan bahwa cara 
kerja sensor ini ketika di beri penghalang/ 
benda yang menghalangi sensor maka 
akan menimbulkan tegangan sebesar 
pantulan yang di berikan setelah data di 
dapat berbentuk pulsa selanjutnya di baca 
oleh mikrokontroller  guna di konversi ke 
kode ASCII selanjutnya data di kirim ke 
PC melalui serial port.  
 
4.2 Pengujian dan Analisa Rangkaian 
Load Cell 
                     Pada gambar 4.1, 
menunjukkan rangkaian penguat op-amp 
yang dipakai untuk menguatkan tegangan 
output dari load cell. 
 
      Gambar 4.1. Rangkaian penguat ad620 
 
Pada gambar 4.1. menunjukkan salah satu 
rangkaian op-amp menggunakan ad620. 
Secara  teori  tegangan  output  load  cell  
yang terukur  dapat  diketahui  dengan  
melihat  sensitivitas load cell yang terdapat 
pada datasheet Sekitar Output sensitivity : 
2mV/V  
Pada  perancangan  alat  ini,  
tegangan  eksitasi untuk  load  cell  sebesar  
5  VDC,  maka  pada  beban maksimal 
(130 kg), output pada load cell adalah:  
Output load cell pada beban maksimal : 
= output sensitivity x tegangan eksitasi  
= 5 x 2 mV/V = 10 mV  
 
Untuk menguatkan sinyal output 
pada  load  cell yang sangat kecil tersebut  
maka  penguatan  amplifier harus diatur 
sebesar:  
G = 5000 mV/10 mV= 500 kali. 
Untuk mendapatkan penguatan 
sebesar 500 kali pada perencanaan  ini,  
digunakan  paket  IC  AD620  yang 
dirangkai  dengan  sebuah  resistor  
eksternal  sebagai resistor gain untuk 
mendapatkan penguatan sebesar 500 
kali.maka resistor yang dipakai adalah: 
𝑅𝐺 =
49,4 𝐾Ω   
𝐺 − 1
 
 
𝑅𝐺 =
49,4 𝐾Ω   
500 − 1
= 99 Ω  
dengan menggunakan resistor sebesar 100 
ohm, penguatan yang didapat sebesar: 
𝐺 =
49,4 𝐾Ω   
𝑅𝐺
+ 1 
𝐺 =
49,4 𝐾Ω   
100 Ω  
+ 1 = 495 kali 
  
Page | 8  
 
 
Tabel 4.2. Data Sensor Load Cell 
 
Beban (Kg) Tegangan (Vout) 
0 0 
10 0,34 
20 0,7 
30 1,1 
40 1,36 
50 1,75 
60 2,1 
70 2,38 
80 2,78 
90 3,1 
100 3,4 
110 3,75 
120 4,1 
130 4,5 
 
 
           Dapat di simpulkan bahwa cara 
kerja sensor ini ketika di beri beban maka 
akan menimbulkan tegangan sebesar beban 
yang di berikan setelah data di dapat 
berbentuk analog selanjutnya di ubah ke 
digital (ADC) agar data tersebut dapat di 
baca oleh mikrokontroller  selanjutnya 
data di kirim ke PC melalui serial port.  
             Data yang di peroleh setelah 
pengukuran sangat ideal selanjutnya dapat 
di lihat di grafik 4.2. sebagai berikut : 
 
 
Gambar 4.2. Grafik  Sensor Load Cell 
 
 
4.3 Pengujian dan Analisa Indeks 
Massa Tubuh 
 
               Untuk perhitungan batas ambang 
suatu berat badan yang telah di tetapkan 
oleh DEPKES tahun 1996 dengan rumus 
sebagai berikut : 
 IMT=    BB                 ...............(4.1) 
             (TB)
 2 
 
Ket :  IMT    =  Indeks Masa Tubuh (nilai) 
          BB      =  Berat Badan (Kg) 
          TB
 2     
 =  Tinggi Badan (meter) 
 
Tabel 4.3. Batas ambang Indeks Masa 
Tubuh 
Status Gizi IMT 
Kurus Berat < 17 
Kurus Ringan 17,0 – 18,4 
Normal 18,5 – 25,0 
Gemuk Ringan 25,1 – 27,0 
Gemuk Berat > 27 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Tabel 4.4. Pengujian Indeks Massa Tubuh 
0
20
40
60
80
100
120
140
0 2 4 6
b
e
b
an
 (
K
g)
Vout(V)
Grafik Beban-Vs-Tegangan
Peng
ujian 
Manual System Alat IMT 
tinggi(
m) 
berat
(kg) 
IMT tinggi(
m) 
berat(kg) IMT 
1 140 40 20,4 141 41 20,6 
2 165 72 26,4 166 70 25,4 
3 150 50 22,2 150 49 21,7 
4 165 63 24,6 165 63 26,6 
5 155 54 24 154 55 23,1 
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data yang dihasilkan oleh alat 
memiliki % deviasi = hal ini dapat dilihat 
dari hasil analisis yang diperoleh 
% kesalahan 
= ∣  
𝑟𝑎𝑡𝑎 −𝑟𝑎𝑡𝑎  𝑑𝑎𝑡𝑎  𝑡𝑒𝑟𝑢𝑘𝑢𝑟  − 𝑑𝑎𝑡𝑎  𝑠𝑒𝑏𝑒𝑛𝑎𝑟𝑛𝑦𝑎
𝑑𝑎𝑡𝑎  𝑠𝑒𝑏𝑒𝑛𝑎𝑟𝑛𝑦𝑎
    100% 
Rata - rata kesalahan  
= 
persen  total  keseluruhan
𝑡𝑜𝑡𝑎𝑙  𝑝𝑒𝑛𝑔𝑢𝑗𝑖𝑎𝑛
 x 100 %  =   3,762 % 
. 
V. KESIMPULAN DAN SARAN 
 
5.1 Kesimpulan 
            Berdasarkan Penelitian yang telah 
dilaksanakan, dapat diperoleh kesimpulan 
sebagai  berikut: 
 
1. Sistem secara keseuruhan telah dapat 
bekerja dengan baik, Terhadap nilai 
IMT telah dilakukan pengujian dan 
kalibrasi dengan tingkat persen ralat 
rata-rata sebesar 3,762 %. 
2. Tinggi maksimal yang dapat diukur 
oleh sensor ultrasonik adalah 2 meter, 
sesuai dengan penempatan sensor 
ultrasonik yaitu berada 2 meter diatas 
permukaan tanah. 
3. Hubungan yang di dapat  antara beban 
yang diberikan terhadap output 
rangkaian pengkondisi sinyal ad620 
adalah linear. 
4. Sensor load cell mampu mengukur  
hingga  berat maksimal  130  Kg  
dengan ketelitian 0.1 Kg atau 100 gram 
dikarenakan karakteristik  sensor dan 
adanya pengaruh dari batasan inputan 
maksimal adc mikrokontroller sebesar 
5 volt. 
 
5.2 Saran 
1. Alat ini masih menggunakan 
interface serial to USB di harapkan ke 
depan memakai wireless. 
2. Diharapakan kedepannya program 
tampilan interfacing dibuat 
menggunakan software java atau delphi 
agar tampilan lebih dinamis. 
3. Untuk perancangan alat ukur IMT 
lebih lanjut hendaknya ditambah fitur 
lainnya seperti kamera sehingga dapat 
menampilkan foto pasien secara real-
time. 
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